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15 Verfahren zum Betreiben eines Radar sensors 



20 Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betreiben eines 
Radarsensors im Nahbereich zur Erzeugung eines 
detektierbaren Erf assungsf eldes fur die Erkennung von 
Personen und/oder .stationaren Objekten mit einer Antenne . 

25 Bei herkommlichen Radarsensoren, denen meist auch 
stationare Sensoren die Inf rarotsender und -sensoren 
zugeordnet sind, ist das Erf assungf eld zu aufwendig zu 
bestimmen und einzustellen. Soil das Erf assungf eld geandert 
werden, so muss der Radarsensor manuell urn seine Lage, 
30 beispielsweise in der Wand geneigt oder verandert werden. 



Diese ortliche Veranderung des Radarsensors urn seine Lage, 
beispielsweise gegentiber einer Wand oder gegemiber einem 
bestimmten Gegenstand ist sehr aufwendig und ungenau. 



Insbesondere zur Bestimmung von stationaren Hindernissen 
mit einer Distanz- und Phasenmessung kann ein 
Erfassungsfeld nicht immer sehr genau eingestellt werden, 
was unerwiinscht ist. 



Entsprechende Radarsensoren werden beispielsweise an 
automat is chen Turen und Toren eingesetzt, die dem Offnen 
und Schliessen von Turen und Toren dienen und gleichzeitig 
verhindern, dass Personen eingeklemmt Oder verletzt werden. 
Die Sensoren konnen auf der Grundlage von passiv Infrarot, 
aktiv Infrarot , Ultraschall und Radar aufgebaut sein. 
Haufig werden auch Bewegungsensoren und Prasenzsensoren in 
einem Gerat kombiniert . Beispielsweise findet ein 
Radarbewegungs sensor mit einem Aktiv-Inf rarotprasenzsensor 
haufig Anwendung. 

Nachteilig ist hieran, dass das Erfassungsfeld manuell bei 
der Installation an der Ttire ausgerichtet und justiert 
werden muss. Das bedeutet, dass das Fachpersonal, 
beispielsweise mittels einer Leiter zum Sensor aufsteigen 
und mittels Versuch durch Anderung der Neigung, 
beispielsweise mittels eines aufwendigen Verstellmecha- 
nismusses eine Schraglage des Sensors zur Beeinf lussung des 
Erfassungsf eldes neu einstellen muss. 

Dabei sind haufig Sensor und Auswerteelektronik im Gehause 
voneinander getrennt f was eine zusatzliche separate 
Halterung und weitere Stecker etc. voraussetzt. 

Ferner ist nachteilig, dass herkommliche Radarsensoren eine 
grosse Einbaugrosse und unerwiinschte Einbautiefe erfordern 
und keine manuelle Einstellung bzw. Verstellung auf 
einfache Weise moglich ist. Zusatzlich konnen 
Infrarotsensoren vorgesehen sein, die durch Fremdlicht 
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nachteilige beeinf lussbar sind, so dass insbesondere bei 
Sonnenlicht die Sensoren nicht gleichmassig und 
kontinuierlich arbeiten. Ein weiterer Nachteil ist, dass 
herkommliche Radarsensoren mit integrierten Infrarot- 
5 Prasenzsensoren aufgrund der Bodenbeschaffenheit und eines 
unterschiedlichen Ref lektionsgrades des Bodens nicht 
uberall eingesetzt werden konnen. Ein Ref lektionsverhalten 
muss bei herkemmlichen Inf rarot-Prasenzsensoren in den 
Sensor eingegeben bzw. abgeglichen werden, was unerwunscht 
10 ist. Das herkSmmliche System muss viber jedem Boden selbst 
justiert und ausgeregelt werden. Bei bestimmten Typen von 
Boden ist keine ausreichende Reflektion vorhanden, so dass 
herkommliche Sensoren bzw. Radarsensoren nicht eingesetzt 
werden k6nnen. Insbesondere bei Ultraschallsensoren, konnen 
15 Luftbewegungen den Prozess unerwunscht beeinf lussen. 

Bei den herkemmlichen passiven Infrarotsystemen ist 
nachteilig, dass diese nur tiber Warmedif f erenzen ansprechen 
und keine sicherheitsrelevante Anwendung gewahrleisten. 
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Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein 
Verfahren sowie ein Radarsensor zur Durchfuhrung des 
Verfahrens zu schaffen, welche die genannten Nachteile 
beseitigen und mit welchen auf einfach und kostengunstige 
Weise ein Erfassungsfeld sich leicht einstellen und 
verandern lasst. Ferner soil der Radarsensor im Betrieb 
standig auf Betriebssicherheit uberprtifbar sein. Zudem 
sollen Fertigungskosten, Montagekosten sowie auch 
Einstellkosten erheblich reduziert werden. 

Zur LSsung dieser Aufgabe ftihren die Merkmale des 
Patentanspruches 1 sowie die Merkmale der nebengeordneten 
Patentanspruche . 




Bei der vorliegenden Erfindung hat sich als besonders 
vorteilhaft erwiesen, dass ein Radarsensor eine Mehrzahl 
von in einer Grundflache vorgesehenen Slot-Antennen 
aufweist, urn elektronisch ein Erfassungsfeld zu verandern. 

Dabei kann dem dynamischen Radarsensor zusatzlich ein 
Prasenzsensor zugeordnet sein, der ebenfalls mit einem 
elektronisch verstellbaren Erfassungsfeld versehen ist. 
Dabei kann durch die Anzahl der entsprechenden Slot- 
Ant ennen, sowie durch die Anordnung der entsprechenden 
Slot-Antennen in der Grundflache zueinander Einfluss auf 
das Erfassungsfeld genommen werden. Dabei kann die 

fur einen bestimmten Typ, 
beispielsweise mit einer Fernbedienung erfolgen, welche die 
Werte fur einen bestimmten Typ abspeichert und auf den 
entsprechenden Radarsensor ubertragt. Dabei werden in einem 
Grundkorper die Slot-Antennen, der Prasenzsensor sowie die 
Auswerteelektronik und ggf. eine Hilfsantenne integriert 
eingesetzt, wobei beispielsweise auf einer Ruckseite des 
Grundkorpers die Elektronik vorgesehen ist. 

Dabei kann auch daran gedacht sein, dass durch beliebige 
Kombinationen von Prasenz- und Bewegungs-Sensormodulen mit 
gleichen Modulsystemen verschiedenste Turtypen und 
Einbausituationen abgedeckt bzw. kompensiert werden konnen. 

Ferner ist von Vorteil bei der vorliegenden Erfindung, dass 
iiber den wahlbaren Abstand A und/oder Abstand B zweier 
tibereinander und/oder zweier nebeneinander angeordneter 
Slot-Antennen Einfluss auf die GrSsse sowie die Position 
des erzeugten Erfassungsfeldes bzw. auf den Abstrahlwinkel 
a genommen werden kann. Hierdurch konnen insbesondere 
bewegte Objekte im erzeugten Dynamikfeld, als 
Erfassungsfeld genau detektiert werden. 



Wichtig ist auch, dass die GrSsse sowie der Ort des 
Dynamikfeldes exakt bestimmt und ausgerichtet werden kann. 
Ferner kann dem Radarsensor, insbesondere dem dynamischen 
Radarsensor ein Prasenzsensor zugeordnet sein. Jedoch soil 
auch im Rahmen der vorliegenden Erfindung liegen, den 
Prasenzsensor eigenstandig und unabhangig vom Radarsensor 
einzusetzen, urn statische Objekte in einem Prasenzfeld zu 
erkennen. 

Zusatzlich kann der Prasenzsensor in einer gewunschten 
Breite und Lange ausgerichtet sein und lasst insbesondere 
durch Einsetzen eines Senders und eines Empf angers , 
insbesondere die Winkelbestimmung der phasenverschobenen 
Empfangssignale eine Lokalisierung und Bestimmung des Ortes 
und der Grosse des Objektes zu. Dies soil ebenfalls im 
Rahmen der vorliegenden Erfindung liegen, 

Vorzugsweise ist der Prasenzsensor ein Radarsensor, 
insbesondere ein FMCW-Radarsensor mit integrierter 
unabhangiger Hilfsantenne zur Durchfuhrung von Selbsttests. 
Durch die Beeinf lussung der Nutzf eldenergie wird ein 
identif izierbares Ausgangssignal an der Empf angsantenne 
erzeugt. Dadurch kann der gesamte Signalpfad inkl. Antennen 
innerhalb des Sensorsystems tiberpruft werden. 

Von Vorteil ist bei der vorliegenden Erfindung, dass 
insbesondere durch die Ausbildung von unterschiedlichen 
Anordnungen von Slot-Antennen geeignete und wahlbare 
Erfassungsfelder erzeugt werden konnen, die # sich 
elektronisch beispielsweise mittels einer Fernsteuerung 
oder Fernbedienung noch verandern lassen. Die Slot-Antennen 
bilden im wesentlichen den Bewegungssensor bzw. 
Dynamiksensor, wobei der Prasenzsensor lediglich der 
Distanz und Phasenmessung zur Erkennung eines stationaren 
Hindernisses dient. Dabei kann auch elektronisch und 



einstellbar die Position und Dimensionierung des 
Erf assungsfeldes auch tiber Fernbedienung erfolgen, wobei 
uber eine integrierte, unabhangige Hilf santenne diese 
Selbsttests durchgefiihrt werden konnen. 

Diese beiden Sensortypen, d.h. der Prasenzsensor sowie der 
Radarsensor konnen einzeln oder auch kombiniert in einem 
gemeinsamen Radarsensor bzw. Kombisensor untergebracht sein 
und ohne entsprechende mechanische Verstellmechanismen auf 
Turrahmen, Wande, vor entsprechenden Tiiren, Toren od. dgl, 
montiert werden. Dabei sind beliebige Kombinationen von 
Prasenz- und Bewegungssensoren bzw. Radarsensoren moglich. 
Dies soil ebenfalls im Rahmen der vorliegenden Erfindung 
liegen. 



Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten der 
vorliegenden Erfindung ergeben sich aus der nachf olgenden 
Beschreibung bevorzugter Ausf uhrungsbeispiele sowie anhand 
der Zeichnung; diese zeigt in 

Figur la eine schematisch darstellte Draufsicht auf einen 
erf indungsgemassen Radar sensor; 

Figur lb schematisch dargestellte Seitenansichten auf eine 
mogliche Gebrauchslage des Radarsensors gemass Figur la; 

Figuren 2a bis 4 jeweilige Draufsichten auf weitere 
Ausfuhrungsbeispiele von weiteren Radarsensoren; 

Figuren 5a und 5b weitere Ausftihrungsbeispiele der 
Radarsensoren gemass den Figuren 2 bis 4 in den jeweiligen 
Seitenansichten . 

Gemass Figur la besteht ein erf indungsgemasser Radarsensor 
Ri aus einem Grundkorper 1, welcher eine aussere 
Grundflache 2 aufweist, die vorzugsweise aus Metall 
gebildet ist. In der Grundflache 2 sind eine Mehrzahl von 
Antennen, insbesondere Slot-Antennen 3 vorgesehen bzw. aus 
der Grundflache 2 gebildet. Die Slot-Antennen 3 sind 
vorzugsweise als Dielektrikum aus der Grundflache 2 
gebildet bzw. als Dielektrikum aus dieser ausgespart. Als 
Antennen 3 konnen beliebige Antennen unterschiedlichster 
Art und Ausfuhrung verwendet werden. Vorzugsweise werden 
jedoch Slot-Antennen 3 verwendet. 

Wichtig ist bei der vorliegenden Erfindung, dass eine 
Anordnung 4, gebildet aus den einzelnen Slot-Antennen 3 
zentrisch in der Grundplatte 2 vorgesehen ist, so dass 
hierdurch eine bestimmte Wellenfront generierbar ist, die 
in einem Abstrahlwinkel a, siehe Figur lb ein gewiinschtes 



Erfassungsfeld 5 bzw. Dynamikfeld D erzeugt. Lediglich 
durch die unterschiedlich wahlbaren bzw. zu 
dimensionierenden Abstande A und/oder B der Slot-Ant ennen 3 
zueinander, die ubereinander und nebeneinander angeordnet 
in der Grundplatte 2 vorgesehen sind, ist ein 
Abstrahlwinkel a zur Bestimmung und Lokalisierung des 
Erf assungsf eldes 5 beeinf lussbar . Insbesondere durch die 
Veranderung des Abstandes A und/oder B der beiden Slot- 
Antennen 3 zueinander lasst sich der Abstrahlwinkel a 
beeinflussen bzw. eine Breite und Grosse des 
Erf assungsf eldes 5 an einen gewiinschten Ort bestimmen. Auf 
diese Weise kann in Abhangigkeit einer bestimmten 
Montagehohe M H ein Radarsensor Ri geschaffen werden, 
welcher fur jeden Einbauort spezifisch hergestellt werden 
kann, Ober eine entsprechende Phasenverschiebung kann eine 
Feinjustierung des Erf assungsf eldes auch ggf. f erngesteuert 
vorgenommen werden, 

Wichtig ist ferner, dass sich Abstrahlwinkel a und 
Feldgrosse durch die elektronische Steuerung der 
abgestrahlten Energien einzelner Antennenelemente, 
insbesondere Slot-Antennen 3 beeinflussen und verandern 
lassen. Ferner lasst sich durch die Gewinnung und die 
Auswertung der Phaseninf ormation, d.h. Auswertung von 
Frequenz und Phase eine elektronische Justiermoglichkeiten 
zu, in dem ein schwenken und ein Feldbegrenzen des 
Erf assungsf eldes elektronisch erfolgen kann. Daher kann 
auch Einfluss auf sich andernde Montagehohen M H im 
Radarsensor R x genommen werden. 

Dabei konnen mehrere Slot-Antennen 3 ubereinander und auch 
mehrere Slot-Antennen 3 nebeneinander, vorzugsweise auf 
gleicher Hohe in der Grundflache 2 des Radarsensors Ri 
vorgesehen sein. 



9 



Vorzugsweise ist eine erste Anordnung 6.1 aus drei 
ubereinander und parallel zueinander angeordneten Slot- 
Ant ennen 3 gebildet, wobei daneben beabstandet eine zweite 
Anordnung von nahezu identischen Slot-Antennen 3 gebildet 
5 ist, Dabei liegen die jeweiligen benachbarten Slot-Antennen 
3 der Anordnung 6.1, 6.2 auf gleicher Hdhe. 

Hierdurch konnen von der ersten Anordnung 6.1 und zweiten 
Anordnung 6.2 von Slot-Antennen 3 entsprechenden 
10 Wellenf ronten zur Erzeugung eines Erf assungsf eldes, die 
sich tiberlagern, erzeugt werden. 

Sind andere Felder oder Winkel gewiinscht, so sind auch 
andere Anordnungen 6.1, 6.2 von Slot-Antennen 3 in 
15 unterschiedlichen Abstanden A und/oder B zueinander 
denkbar . 

In den Figuren 2a bis 2c ist ein Sensor R 2 aufgezeigt, bei 
welchem zwei oder vier Slot-Antennen 3 vorgesehen sind, 
20 wobei jeweils zwei ubereinander und zwei nebeneinander in 
den Anordnungen 6.1, 6.2 in der Grundplatte 2 ausgerichtet 
sind. Hieruber lasst sich ebenfalls Einfluss nehmen auf die 
Grosse sowie den Abstrahlwinkel a des Empfangsf eldes 5. 

In Figur 3 ist ein Radarsensor R 3 aufgezeigt, bei welchem 
zwei Anordnungen 6.1, 6.2 nebeneinander aus jeweils vier 
ubereinander angeordneten Slot-Antennen 3 vorgesehen sind. 

Gemass Figur 4 ist ein Radarsensor R 4 aufgezeigt, der aus 
30 drei nebeneinander angeordneten Anordnungen 6.1 bis 6.3 
gebildet ist, die jeweils aus drei ubereinander 
angeordneten Slot-Antennen 3 bestehen. 

Im Rahmen der Erfindung soli jedoch liegen, dass 
35 insbesondere wenigstens zwei Anordnungen 6.1 r 6.2 
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nebeneinander aus zumindest zwei. Slot-Antennen 3 gebildet 
sind, wobei eine Mehrzahl von Anordnungen 6.1 bis 6.3 
nebeneinander mit beliebig vielen Slot-Antennen 3 in der 
Grundflache 2 gebildet sein konnen. 

Wichtig ist ferner bei der vorliegenden Erfindung, dass in 
Abhangigkeit von einer wahlbaren und vorgegebenen oder 
bestimmbaren Montagehohe M H , wie es insbesondere in Figur 
lb angedeutet ist, Einfluss genommen werden kann auf die 
Grosse des Erf assungf eldes 5, in Abhangigkeit vom 
Abstrahlwinkel a. 

Ferner wird hierdurch ebenfalls iiber die Montagehohe M H , 
die zumeist vorgegeben ist und iiber einen wahlbaren und 
bestimmbaren Abstrahlwinkel a nach Anordnung der Slot- 
Antennen 3 in der Grundflache 2 des Radarsensors Ri der 
Abstrahlwinkel a bestimmt, urn das Erf assungsf eld 5 in einem 
gewiinschten Abstand vom Sensor Ri in einem gewiinschten 
Dynamikfeld D zu erzeugen. 

Dabei kann beispielsweise bei der vorliegenden Erfindung 
bei einer vorgegebenen oder gewahlten Montagehohe M H 
Einfluss genommen. werden, insbesondere iiber die Anordnung 
der Slot-Antenne 3 auf die Grosse des Erf assungsf eldes 5 
sowie auf einen Abstand vom Sensor zum Erf assungsf eld 5. 

Ferner kann dem Radarsensor Ri bis R4 zumindest ein hier in 
den Figuren la und lb angedeuteter Prasenzsensor 7 
zusatzlich zugeordnet sein, der in einer Seitenflache 8 
vorgesehen ist. Der Prasenzsensor 7 kann auch eigenstandig 
als einzelnes Bauteil hergestellt sein. Vorzugsweise sind 
Seitenf lachen 8 und Grundflache 2 winklig, insbesondere 
rechtwinklig zueinander ausgebildet, so dass iiber den 
Prasenzsensor 7 ein zusatzliches Erf assungsf eld 9 bzw. 
PrSsenzfeld P detektierbar ist. Dieses zusatzliche 
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Erfassungsfeld 9 dient beispielsweise dem Erkennen eines 
stationaren Hindernisses, beispielsweise im 

Bewegungsbereich einer Tiire oder eines Tores. . 

* 

5 Ferner ist wichtig bei der vorliegenden Erfindung, dass 
beispielsweise zur Feineinstellung oder Feinjustierung 
beispielsweise mittels einer Fernsteuerung tiber die 
Phasenverschiebung der einzelnen ref lektierenden 

Empfangssignale zwischen den Slot-Antennen 3, eine 
10 Feineinstellung bzw. eine Justierung des Abstrahlwinkels a 
moglich ist. Hierdurch kann mittels einer Fernbedienung die 
^ Grosse und der Abstand des Erf assungsf eldes 5 sehr leicht 
W beeinflusst und verandert werden. Dies gewahrleistet einen 
ausserst geringen Mont ageauf wand. 

15 

Insbesondere liber eine Fernbedienung des Radarsensors Ri 
ist dieser sehr leicht parametrisierbar . 

Beispielsweise ist denkbar, dass ein erster montierter 
20 Radarsensor parameterisiert wird, und diese Parameter in 
der Fernbedienung abgelegt und abgespeichert werden, urn dem 
nachf olgenden, einzustellenden weiteren Radarsensoren diese 
Daten lediglich via der Fernbedienung zu ubermitteln. Dies 
A soil ebenfalls im Rahmen der vorliegenden Erfindung liegen. 

Ferner soli im Rahmen der vorliegenden Erfindung liegen, 
wie es beispielsweise in Figur 4 angedeutet ist, dass jedem 
Radarsensor R x bis R 4 und/oder Prasenzsensor 7 zumindest 
eine Hilfsantenne 10 zugeordnet sein kann, die dem 

30 bestehenden Radarsensor Energie entzieht. Hierdurch lasst 
sich der Radarsensor R x bis R 4 und/oder der Prasenzsensor 7 
durch den Energieentzug auf Betriebssicherheit testen. 
Insbesondere durch die Belastung des eigentlichen Feldes 
des Radarsensors Ri bis R 4 und auch des Prasenzsensors 7 

35 ist eine Testversorgung, die in gleichen oder anderen 
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Frequenzen der Antenne, insbesondere Slot-Antenne 3 
erfolgen kann, moglich. Die entsprechenden Signale konnen 
permanent das Testsignal generiert werden, so dass die 
Betriebssicherheit des Radarsensors bzw. Prasenzsensors 7 
5 permanent uberpruft werden kann. Die Hilfsantenne 10 kann 
autonom und eigenstandig ausgebildet sein und permanent die 
Betriebssicherheit des Radarsensors Ri bis R 4 und/oder auch 
des Prasenzsensors 7 iiberprufen. 
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PATENTANSPRUCHE 



Verfahren zum Betreiben eines Radarsensors im 
Nahbereich zur Erzeugung eines detektierbaren 
Erfassungsfeldes (5) fur die Erkennung von Personen 
und/oder stationaren Objekten mit einer Antenne, 

dadurch gekennzeichnet , 

dass das Erf assungsf eld (5) elektronisch veranderbar 
oder justierbar ist. 

Verfahren zum Betreiben eines Radarsensors im 
Nahbereich zur Erzeugung eines detektierbaren 
Erfassungsfeldes (5) fur die Erkennung von Personen 
und/oder stationaren Objekten mit einer Antenne, 
dadurch gekennzeichnet, dass ein Prasenzsensor (7) mit 
einem FMCW Radar ftir die Distanzmessung und/oder eine 
Radarsensor (R x bis R 4 ) mit zumindest einer 
unabhangigen Hilfsantenne (10) zur Durchfiihrung von 
Selbsttest ausgestattet ist. 

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass tiber eine Auswertung der Frequenz 
und Phase der einzelnen ref lektierten Antennensignale 
eine Auswertung erfolgt. 

Verfahren nach wenigstens einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass uber die 

Phasenverschiebung der Antennensignale ein 

Abstrahlwinkel (a) des Erfassungsfeldes (5) 
eingestellt, insbesondere fein eingestellt oder 
justiert wird, wobei der Sensor, insbesondere 
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Radarsensor senkrecht an einem beliebigen Untergrund, 
wie beispielsweise einer Wand Oder einem Tiirrahmen 
angeordnet wird. 

Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet , dass 
iiber den Abstrahlwinkel (a) in der Abhangigkeit einer 
Montagehohe (M H ) das Erf assungsf eld (5) f lachenmassig 
und ortsabhangig eingestellt bzw. ausgerichtet wird 
bzw. das Erf assungsf eld (5) wird nach unten geneigt 
ausgerichtet und wird ggf. durch Feinjustieren 
verandert • 

Verfahren nach wenigstens einem der Anspriiche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet , dass der Radarsensor (R) mit 
einem Prasenzsensor (7) versehen wird. 

Verfahren nach wenigstens einem der Anspriiche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet , dass mittels einer autonomen, 
eigenstandigen Hilfsantenne (10) dem Radarsensor (Ri 
bis R 4 ) und/oder Prasenzsensor (7) zur Testversorgung 
Energie entzogen wird und hierdurch der Radarsensor (R x 
bis R 4 ) und/oder der Prasenzsensor (7) auf 
Betriebssicherheit iiberpruft wird. 

Verfahren nach Anspruch 7 , dadurch gekennzeichnet, dass 
durch den Energieentzug mittels der Hilfsantenne (10) 
bzw. durch die Belastung des eigent lichen 
Erfassungsfeldes (5, 9) des Radarsensors (R) und/oder 
des Prasenzsensors (7) in anderen oder gl'eichen 
Frequenzen auswertbare Signale ermittelt werden, die 
der Auswertung der Betriebssicherheit des Radarsensors 
(R) und/oder Prasenzsensors (7) dienen. 

Verfahren nach wenigstens einem der Anspriiche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet , dass uber eine mittels 
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Fernbedienung einstellbare Phasenverschiebung bzw. 
Auswertung cier Frequenz unci Phase zwischen Ausgangs- 
und Eingangssignal ein Erf assungsf eld (9) bezuglich 
Richtung, Ort und Grosse bzw. Flache beinflussbar 1st. 

Verfahren zum Betreiben eines Radarsensors im 
Nahbereich zur Erzeugung eines detektierbaren 
Erf assungsf eldes (5) fur die Erkennung von Personen 
und/oder stationaren Objekten mit einer Antenne, 
dadurch gekennzeichnet, dass mittels eines 
Prasenzsensors (7) mit einem FMCW Radar fur die 
Distanzmessung in einem Erf assungsf eld (9) stationare 
Objekte durch Bestimmung von Phasenverschiebungen und 
Laufzeiten der ref lektierten Signale nach Grosse und 
Ort lokalisierbar und bestimmbar sind. 

Verfahren nach Anspruch 10 , dadurch gekennzeichnet , 
dass der Bestimmung der Grosse, der Lage sowie der Hohe 
des Feldes oder des stationaren Objektes im 
Erfassungsfeldes durch die Bestimmung der Laufzeiten 
bzw. durch Auswertung von Frequenz und Phase der 
ref lektierten Signale ermoglicht wird. 

Verfahren nach Anspruch 10 oder 11, dadurch 
gekennzeichnet, dass eine Distanzmessung zum Objekt im 
stationaren Erf assungsf eld (9) durch die 

unterschiedlichen bzw. sich andernden Laufzeiten bzw. 
durch eine Auswertung von Frequenz und Phase der 
ref lektierten Signale erfolgt. 

Radarsensor zur Erzeugung eines detektierbaren 
Erfassungsfeldes (5 f 9) fur die Erkennung von Personen 
und/oder statischen Objekten im Nahbereich mit einer 
Antenne (3), dadurch gekennzeichnet, dass die Antenne 
(3) als eine Mehrzahl von Endf ire-Antennen, 
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* 

insbesondere Slot-Antennen (3) oder Patch-Ant ennen 
ausgebildet ist. 

M 

14. Radarsensor nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, 
5 dass eine .Mehrzahl von Slot-Antennen (3) iibereinander 

und/oder nebeneinander angeordnet sind. 

15. Radarsensor nach Anspruch 13 oder 14 , dadurch 
gekennzeichnet, dass die Slot-Antennen (3) in einer 

10 Grundflache (2) angeordnet sind. 

16. Radarsensor nach Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Anordnung der Slot-Antennen (3) , bestehend aus 
mehreren nebeneinander und iibereinander angeordneten 
Slot-Antennen (3) in der Grundflache (2) angeordnet 
sind und iiber einen wahlbaren bzw. voranderbaren 
Abstand (A) und/oder (B) der einzelnen Slot-Antennen 
(3) zueinander ein Abstrahlwinkel (or), ggf. auch durch 
phasenverschobenes Ansteuern der einzelnen Slot- 
Antennen (3) zueinander, veranderbar, einstellbar 
und/oder justierbar ist. 

17. Radarsensor nach wenigstens einem der Anspruch 13 bis 

16, dadurch gekennzeichnet, dass durch eine 
unterschiedliche Ansteuerung von Anordnuhgen (4) der 
Slot-Antennen (3) bzw. der einzelnen Slot-Antennen (3) 
in der Grundflache (2), ggf. in Abhangigkeit einer 
Montagehohe (M H ) ein Ort und eine Grbsse des 
Erf assungsf eldes (5), insbesondere Dynamikfeldfcs (D) 
bestiramber und veranderbar ist. 

18. Radarsensor nach wenigstens einem der Anspruche 13 bis 

17, dadurch gekennzeichnet, dass in einer Seitenflache 
(8) ein zusatzlicher Prasenzsensor (7) als Radarsensor, 

35 insbesondere als FMCW Radarsensor vorgesehen ist. 
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Radarsensor nach Anspruch 18 , dadurch gekennzeichnet , 
dass die SeitenflSche (8) rechtwinklig oder schrag 
abgewinkelt zur Grundflache (2) ausgebildet 1st. 

Radarsensor nach wenigstens einem der Anspriiche 13 bis 
19, dadurch gekennzeichnet, dass im Radarsensor (Ri bis 
R 4 ) und/oder im Prasenzsensor (7) zumindest eine 
Hilfsantenne (10) vorgesehen ist, welche durch 
Energieentzug das Erf assungsf eld (5 und/oder 9) des 
Radarsensors (Ri bis R 4 ) und/oder des Prasenzsensors 
(7) belastet und hierdurch der Radarsensor (R x bis R 4 ) 
und/oder Prasenzsensor (7) auf Betriebssicherheit 
testbar ist, 

Radarsensor nach Anspruch 19 oder 20, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Hilfsantenne (10) als 
autonome, eigenstandige Hilfsantenne (10) dem 
Radarsensor (Ri bis R4) und/oder dem Prasenzsensor (7) 
zur Oberprxifung auf Betriebssicherheit zugeordnet und 
in gleichen oder anderen Frequenzen betreibbar ist. 

Radarsensor nach wenigstens einem der Anspriiche 15 bis 

21, dadurch gekennzeichnet, dass eine Elektronik im 
Bereich einer der Grundflache (2) gegeniiberliegenden 
Riickseite angeordnet ist. 

Radarsensor nach wenigstens einem der Anspriiche 13 bis 

22, dadurch gekennzeichnet, dass der stationare -Sensor 
als Prasenzsensor (7) im Radarsensor (Ri bis R 4 ) oder 
in diesen eingesetzt ist. 

Radarsensor nach wenigstens einem der Anspriiche 13 bis 

23 , dadurch gekennzeichnet, dass eine erste Anordnung 
(6.1) aus Slot-Antennen (3) aus wenigstens zwei 
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tibereinander angeordneten Slot-Antennen ( 3 ) gebildet 
ist und eine zweite Anordnung (6.2) von Slot-Antennen 
(3) ebenfalls aus zumindest zwei ubereinander 
angerodneten Slot-Antennen (3) gebildet ist und die 
erste Anordnung (6.1) zur zweiten Anordnung (6.2) von 
Slot-Antennen (3) nebeneinander beabstandet sind. 

Radar sensor nach Anspruch 24 , dadurch gekennzeichnet, 
dass sich die Signale der ersten Anordnung (6.1) von 
Slot-Antennen (3) mit den Signalen der zweiten 
Anordnung (6.2) von Slot-Antennen (3) in 
ref lektierenden Wellenf ronten in zwei oder mehreren 
Ebenen uberlagern. 

Radarsensor nach wenigstens einem der Anspruche 18 bis 
25, dadurch gekennzeichnet, dass in einem Grundkorper 
(1) Elektronik, die Slot-Antennen (3) sowie zumindest 
ein Prasenzsensor (7) als Einheit zu einem Radarsensor 
zusammengef asst sind. 

Radarsensor zur Erzeugung eines detektierbaren 
Erfassungsfeldes (5, 9) fur die Erkennung von Personen 
und/oder statischen Objekten im Nahbereich mit einer 
Antenne (3), dadurch gekennzeichnet, dass der Antenne 
(3) zumindest ein Sender und ein Empf anger zugeordnet 
ist, und durch Bestimmung unterschiedlicher Laufzeiten 
und/oder Fadenverschiebungen der Empf angssignale eine 
Grosse, eine Lage und/oder eine Hohe eines Objektes im 
vorgewahlten Erfassungsfeldes (9) bestimmbar ist; wobei 
Sender und Empf anger zueinander lokal beabstandet sind. 

Radarsensor nach Anspruch 27, dadurch gekennzeichnet, 
dass tiber entsprechende Winkel sowie iiber eine 
resultierende Phasenverschiebung zwischen Sender und 
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Empfanger eine Bestimmung von Position und Ausleuchtung 
eines wahlbaren Erf assungsf eides (9) mogiich ist. 

Radarsensor nach Anspruch 27 oder 28 , dadurch 
gekennzeichnet, dass mittels zumindest einem Sender und 
Empfanger eine Distanzmessung, Orts- und Hohenmessung 
zu einem beliebigen stationaren Objekt im 
Erf assungsf eld (9) mogiich ist. 

Radarsensor nach einem der Anspruche 27 bis 29, dadurch 
gekennzeichnet, dass eine Begrenzung des 

Erfassungf eldes (3) in Lange und Breite r ggf. auch 
justierbar und einstellbar ist. 
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ZUSAMMENFASSUNG 



Bei einem Verfahren zum Betreiben eines Radarsensors im 
Nahbereich zur Erzeugung eines detektierbaren 
Erf assungsfeldes (5) fur die Erkennung von Personen 
und/oder stationaren Objekten mit einer Antenne, soli das 
Erfassungsfeld (5) elektronisch veranderbar oder justierbar 
sein. 
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